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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest samonastawna, toczna podpora pryzmowa watu z nadzorowanym
sposobem realizacji zadanej wartosci sity reakcji, wyposazona w ukfad przystosowany do odniesienio-
wych pomiaréw odchytek i zarysow ksztattu walcowych wielkogabarytowych elementéw maszyn, zwtasz-
cza czopdw gtéwnych watu korbowego.

Specyficzng grupe elementéw wystepujgcych w budowie maszyn stanowig elementy wielkogaba-
rytowe, charakteryzujgce sie matg i zmienng sztywnoscig, o duzej podatnosci na odksztatcenia gietne.
Do tej grupy czesci maszyn mozna zakwalifikowac¢ wielkogabarytowe waly korbowe i waty rozrzadu.
Znane jest rozwigzanie systemu pomiarowego, ujawnione w opisie patentowym PL225692B1, zaopa-
trzonego w integralny uktad umozliwiajgcy pomiary odchytek i zaryséw ksztattu walcowych elementow
maszyn metodg odniesieniowg lub bezodniesieniowga. Uktad pomiarowy, w sktad ktérego wchodzi wdzek
jezdny z osadzonym na nim statywem i czujnikiem pomiarowym oraz odlegto$ciomierz laserowy, ma
mozliwo$¢é przemieszczania sie wzdtuz obiektu mierzonego na precyzyjnych i sztywnych prowadnicach.
Uktad pomiarowy nie jest powigzany w tym przypadku bezposrednio z podporg ustalajgcg mierzony
obiekt. W przypadku przedmiotu mierzonego obarczonego odchytkami potozenia osi podczas obrotu,
wystepujg jego przemieszczenia skutkujgce koniecznoécig uwzglednienia wptywu tych przemieszczen
na ocene odchyiek i zaryséw ksztattu. Stan ten znacznie utrudnia jednoznaczng interpretacje wynikw,
wptywajac jednoczesnie na wartos¢ sumarycznego btedu metody. Stad tez korzystnym i wskazanym
jest zastosowanie rozwigzania podpory pryzmowej powigzanej z uktadem pomiaru odchytek i zaryséw
ksztattu. Rozwigzanie takie uprosci w znacznym stopniu procedury pomiaréw oraz interpretacji ich wy-
nikdw, ktére nie bedg obarczone btedami wynikajgcymi z przyjetych niekontrolowanych warunkéw pod-
parcia. Z opisu patentowego PL238380B1 znana jest samonastawna, toczna podpora pryzmowa watu,
wyposazona w sitownik pneumatyczny zamontowany na podstawie i zasilany proporcjonalnym zawo-
rem redukcyjnym sterowanym pradowo lub zdalnie za pomocg pilota, do ktérego to zaworu redukcyj-
nego zasilanie dostarczane jest za posrednictwem gtéwnego zaworu zasilajgcego, oraz osadzony
w gornej czesci sitownika czujnik sity. Na sitowniku pneumatycznym osadzona jest toczna, przegubowa,
kulista samonastawna gtowica pryzmowa z mechanizmem Srubowym potgczonym z blokiem. Zawér
redukcyjny sterowany pradowo, zasilajgcy sitownik pneumatyczny, potgczony jest, za posrednictwem
przekaznika prgdowego, z programowalnym sterownikiem cyfrowym i wspoétpracuje w uktadzie sprze-
zenia zwrotnego z czujnikiem sity oraz uktadem nadzoru.

Dla zapewnienia eliminacji ugie¢ i odksztatcen sprezystych tego typu cze$ci maszyn pod wptywem
ciezaru wtasnego, koniecznym jest zapewnienie odpowiednich warunkéw podparcia eliminujgcych ich
deformacje sprezyste. Stosowane obecnie techniki pomiarowe watéw korbowych przewidujg podparcie
watu na kilku statych, sztywnych podporach pryzmowych. Takie podparcie watu powoduje, ze w przy-
padku wystepujacych odchytek geometrycznych wprowadzane sg niezamierzone ugiecia wstepne, kto-
rych konsekwencjg sg z kolei odksztatcenia sprezyste watu spowodowane niekontrolowanymi reakcjami
podparcia. Odksztatcenia sprezyste i funkcjonujgce odchytki geometryczne wzajemnie na siebie od-
dziatywujg a praktyczne ich rozdzielenie jest niemozliwe, powodujgc w rezultacie, ze pomiary stanu
geometrycznego watéw stajg sig nierzetelne. Jak wykazaty badania, dla wyeliminowania ugie¢ watu
koniecznym jest, aby wszystkie czopy gtéwne watu podparte byly zespotem podpér realizujgcych
zmienne warto$ci sit reakcji na styku gtowic podp6r z czopami gtéwnymi watu. Wartosci sit reakcji po-
winny zmienia¢ sie nie tylko na dtugosci watu, ale réwniez w zalezno$ci od kata obrotu watu na podpo-
rach. Podpory powinny wiec zapewniaé, w sposob kontrolowany, realizacje zadanej wartosci sity reakgciji
na styku gtowicy podpory z czopem gtéwnym, gwarantujgcej zerowe wartosci ugie¢ na czopie przy da-
nym kacie obrotu watu. Wymagane wartosci sit reakcji wyznaczane mogg by¢é wczesniej za pomoca
dostepnych programéw obliczen wytrzymato$ciowych. Programy te po zamodelowaniu watu umozli-
wiajg dokonanie niezbednych obliczen i wyznaczanie sit reakciji podparcia, ktére realizowane nastepnie
przez podpory zagwarantujg eliminacje ugie¢ sprezystych watu pod wptywem ciezaru wtasnego.

Stosowane techniki pomiarowe, obejmujgce odchyiki i zarysy ksztattu powierzchni walcowych
tego typu elementéw maszyn, przewidujg ich ocene na podstawie szeregu oddzielnych pomiaréw wy-
konywanych w wiekszosci za pomocg uniwersalnego sprzetu pomiarowego, ktérych wzajemne powia-
zanie jest kfopotliwe i pracochtonne.

Samonastawna, toczna podpora pryzmowa watu, wedtug wynalazku, wyposazona w sitownik
pneumatyczny zamontowany na podstawie i zasilany proporcjonalnym zaworem redukcyjnym sterowa-
nym prgdowo lub zdalnie za pomocg pilota, do ktdérego to zaworu redukcyjnego zasilanie dostarczane
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jest za posrednictwem gtdéwnego zaworu zasilajgcego, oraz osadzony w gornej czesci sitownika czujnik
sity, przy czym na sitowniku pneumatycznym osadzona jest toczna, przegubowa, kulista samonastawna
gtowica pryzmowa z mechanizmem Srubowym potgczonym z blokiem, za$ sterowany prgdowo zawor
redukcyjny zasilajgcy sitownik pneumatyczny potgczony jest, za posrednictwem przekaznika prgdo-
wego, z programowalnym sterownikiem cyfrowym i wspotpracuje w ukfadzie sprzezenia zwrotnego
z czujnikiem sity oraz uktadem nadzoru, charakteryzuje sie tym, ze gtowice pryzmowg tworzy zespot
rolek osadzonych obrotowo na wspornikach pierwszym i drugim, ktéry ma ramie z prowadnicg we-
wnetrzng na uchwyt indukcyjnego czujnika przemieszczen, umieszczony pomiedzy tulejkg zaciskowg
i nakretkg, przy czym kat jaki tworzy ramie drugiego wspornika wzgledem osi pionowej profilu mierzo-
nego, odpowiada katowi pomiedzy kierunkiem przemieszczania sie trzpienia pomiarowego indukcyj-
nego czujnika przemieszczen a osig poziomg profilu i wynosi 20°, natomiast utworzony podwdjny kat
rozwarcia pryzmy wynosi 120°, przy czym wsporniki pierwszy i drugi sg ruchomo potgczone z prowad-
nicami ptyty, potagczonej przegubowo z blokiem oraz mechanizmem $Srubowym, i przy czym piyta ma
gniazdo, w ktérym osadzona jest Sruba rzymska.

Korzystnie, indukcyjny czujnik przemieszczen potgczony jest z drugim mechanizmem Srubowym.

Podwdéjny kat rozwarcia pryzmy zapewniony jest przez odpowiednie rozstawienie osi rolek w za-
leznoéci od Srednicy czopa mierzonego watu

Dzieki odpowiedniemu, kgtowemu usytuowaniu ramienia drugiego wspornika z indukcyjnym czuj-
nikiem przemieszczen wzgledem zarysu mierzonego, zgodnym z zaleceniami gwarantujgcymi najlep-
szg wykrywalnos$¢ odchytek i zaryséw ksztattu walcowych elementéw maszyn mierzonych metodami
odniesieniowymi, oraz mozliwosci zmiany potozenia indukcyjnego czujnika przemieszczen wzdtuz we-
wnetrznej prowadnicy drugiego wspornika za pomocg drugiego mechanizmu Srubowego, zapewnione
jest utrzymanie stato$ci parametréw uktadu pomiarowego przy zmianie $rednicy czopa gtéwnego mie-
rzonego watu korbowego. Wynalazek poprawia wykrywalno$¢ odchyiek i zaryséw ksztattu mierzonych
metodami odniesieniowymi. Zastosowanie wynalazku w uktadach lub systemach pomiarowych prze-
znaczonych do oceny stanu geometrycznego watéw, w skutecznym stopniu eliminuje wptyw oddziaty-
wania ugie¢ i odksztatcen sprezystych watu korbowego pod wptywem ciezaru wtasnego na pomiary
wielko$ci geometrycznych, umozliwiajgc jednocze$nie dokonanie poprawnych pomiaréw odchytek i za-
ryséw ksztattu jego czopow gtéwnych. W rezultacie wyznaczone w oparciu 0 zaproponowany system
pomiarowy wartosci odchytek geometrycznych charakteryzujg sie wysokim stopniem zgodnos$ci w sto-
sunku do ich wartosci rzeczywistych. Zastosowanie proponowanego rozwigzania w praktyce udosko-
nala procedury pomiaréw wiotkich wielkogabarytowych czesci maszyn, wptywajac w sposéb istotny na
zmniejszenie ryzyka popetnienia btedéw pomiardéw, spowodowanych niekontrolowanymi warunkami ich
podparcia. Zaproponowane rozwigzanie moze by¢ w petni przydatne jako podpora eliminujgca ugiecia
innych wiotkich, wielkogabarytowych cze$ci maszyn, z mozliwoscig pomiaréw odchytek i zarysow
ksztattu ich powierzchni walcowych, takich jak waty jednolite i stopniowe czy tez waty rozrzadu.

Wynalazek jest blizej przedstawiony w ponizszym przykfadzie wykonania i na rysunku, na ktérym
fig. 1 przedstawia widok na podpore z watem z uktadem sterowania, za$ fig. 2 przedstawia podpore
z watem w widoku poprzecznym do widoku z fig. 1.

Samonastawna, toczna podpora pryzmowa watu 1, wyposazona w sitownik pneumatyczny 2 za-
montowany na podstawie 3 i zasilany proporcjonalnym zaworem redukcyjnym 4 sterowanym pradowo
lub zdalnie za pomocg pilota 5, do ktérego to zaworu redukcyjnego 4 zasilanie dostarczane jest za po-
Srednictwem gtéwnego zaworu zasilajgcego 6, oraz osadzony w gérnej czesci sitownika czujnik sity 7.
Na sitowniku pneumatycznym 2 osadzona jest toczna, przegubowa, kulista samonastawna gtowica pry-
zmowa 8 z mechanizmem Srubowym 9 potgczonym z blokiem 10. Sterowany prgdowo zawér reduk-
cyjny 4 zasilajgcy sitownik pneumatyczny 2 potgczony jest, za posrednictwem przekaznika prado-
wego 11, z programowalnym sterownikiem cyfrowym 12 i wspétpracuje w uktadzie sprzezenia zwrotnego
z czujnikiem sity 7 oraz uktadem nadzoru 13. Gtowice pryzmowg 8 tworzy zespo6t rolek 14 osadzonych
obrotowo na wspornikach pierwszym 15 i drugim 16, ktéry ma ramie z wewnetrzng prowadnicg na uchwyt
indukcyjnego czujnika przemieszczen 17, ktory to uchwyt umieszczony jest pomiedzy tulejkg zaci-
skowg 18 i nakretkg 19. Kat o jaki tworzy ramie drugiego wspornika 16 wzgledem osi pionowej profilu
mierzonego, odpowiada katowi pomiedzy kierunkiem przemieszczania sie trzpienia pomiarowego in-
dukcyjnego czujnika przemieszczenia 17 a osig poziomg profilu i wynosi 20°, natomiast utworzony po-
dwaojny kat rozwarcia pryzmy wynosi 120°. Wsporniki pierwszy 15 i drugi 16 sg ruchomo potgczone z pro-
wadnicami ptyty 20, potgczonej przegubowo z blokiem 10 oraz mechanizmem $rubowym 9. Ptyta 20 ma
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gniazdo 21, w ktérym osadzona jest Sruba rzymska 22. Indukcyjny czujnik przemieszczenia 17 moze byé
potgczony z drugim mechanizmem Srubowym 23.

Zasilanie sitownika podpory odbywa sie za pomocg precyzyjnego, proporcjonalnego zaworu re-
dukcyjnego sterowanego pradowo 4. Gtbwnym urzadzeniem odpowiedzialnym za realizacje w sposéb
kontrolowany zadanej wartoSci sity reakcji jest programowalny sterownik cyfrowy 12, wspétpracujacy
w uktadzie sprzezenia zwrotnego z czujnikiem sity 7. Czujnik sity 7 dokonuje pomiaru aktualnej wartosci
sity reakcji na styku gtowicy 8 podpory z czopem gtéwnym. Sygnat sity przesytany jest do sterownika
cyfrowego 12, gdzie nastepuje jego poréwnanie z zadang wartoscig sity gwarantujgcg zerowe wartosci
ugiecia na czopie, dla danego potozenia katowego watu 1, wyliczong wcze$niej za pomocg programu
obliczen wytrzymatoSciowych. Zespotem realizujgcym zadang warto$¢ sity reakcji jest sitownik pneuma-
tyczny 2 z zaworem redukcyjnym 4, ktéry dziata jako urzadzenie analogowe. Analogowy sygnat steru-
jacy Ul aktywuje za posrednictwem przekaznika pradowego 11 sitownik pneumatyczny 2. Sitownik pneu-
matyczny 2 wytwarza skuteczny zmanipulowany sygnat, tj. wymagang site reakcji na styku gtowicy 8
podpory z czopem gtéwnym watu 1. Nadz6r nad catoscig przebiegu zmiennosSci sity reakcji realizowany
jest w sposob ciaglty za posrednictwem uktadu nadzoru 13. Sterowanie zaworu redukcyjnego 4 moze
odbywac sie tez indywidualnie za posrednictwem pilota 5. Medium zasilajgce podpore dostarczone jest
za posrednictwem gtéwnego zaworu zasilajgcego 6. Przegubowe osadzenie gtowicy 8 na podporze
gwarantuje staty kontakt rolek 14 pryzmy tocznej z czopem watu 1, nawet w przypadku, gdy podpora
jest ustawiona na podtozu o znacznych odchytkach ptaskosci.

Zastrzezenia patentowe

1. Samonastawna, toczna podpora pryzmowa watu, wyposazona w sitownik pneumatyczny za-
montowany na podstawie i zasilany proporcjonalnym zaworem redukcyjnym sterowanym prg-
dowo lub zdalnie za pomocg pilota, do ktérego to zaworu redukcyjnego zasilanie dostarczane
jest za posrednictwem gtéwnego zaworu zasilajgcego, oraz osadzony w gérnej czesci sitow-
nika czujnik sity, przy czym na sitowniku pneumatycznym osadzona jest toczna, przegubowa,
kulista samonastawna gtowica pryzmowa z mechanizmem $rubowym potagczonym z blokiem,
za$ sterowany prgdowo zawdr redukcyjny zasilajgcy sitownik pneumatyczny potgczony jest,
za posrednictwem przekaznika prgdowego, z programowalnym sterownikiem cyfrowym
i wspotpracuje w uktadzie sprzezenia zwrotnego z czujnikiem sity oraz uktadem nadzoru, zna-
mienna tym, ze glowice pryzmowg (8) tworzy zesp6t rolek (14) osadzonych obrotowo na
wspornikach pierwszym (15) i drugim (16), ktéry ma ramie z prowadnicg wewnetrzng na uchwyt
indukcyjnego czujnika przemieszczen (17), umieszczony pomiedzy tulejkg zaciskowg (18) i na-
kretkg (19), przy czym kat (o) jaki tworzy ramie drugiego wspornika (16) wzgledem osi pionowe;j
profilu mierzonego, odpowiada katowi pomiedzy kierunkiem przemieszczania sie trzpienia po-
miarowego indukcyjnego czujnika przemieszczen (17) a osig poziomg profilu i wynosi 20°,
natomiast utworzony podwdjny kat rozwarcia pryzmy wynosi 120°, przy czym wsporniki (15,
16) sg ruchomo potgczone z prowadnicami ptyty (20), potgczonej przegubowo z blokiem (10)
oraz mechanizmem $rubowym (9), i przy czym ptyta (20) ma gniazdo (21), w ktérym osadzona
jest Sruba rzymska (22).

2. Samonastawna, toczna podpora pryzmowa watu, wedtug zastrz. 1, znamienna tym, ze in-
dukcyjny czujnik przemieszczen (17) potgczony jest z drugim mechanizmem $rubowym (23).
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